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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

Veifahren zum maachfnellen Aneetzan von Melkbechem 

Das Euter 2 des Tieres 1 wird durch eine Liehtquelle 4 mit 
uhraviotottem Uoht anoastrahtt und durch eine Stereokame- 
ra 5 erfaKt. Auf den Zitzan 3 des Eutera 2 aind Mariderungen 
6 vorgesehen, die untar Verwandung aines fiuoreszierandan 
Farbstoffea in das Euter eintatowiart aind. Untar dam Bnfiu8 
des ultFBviglattan Uchtes erfaSt die Steraokamera 5 nur die 
Mariderungen 6 auf den Zitzen 3« so da8 Storungen durch 
Korperpartian und Fremdgegenstinde auageschlosaen sind. 
Die Portion dar Mariderungen 6 auf den Stzan 3 warden 
bairn arstan MaDworgang in ainam Reehnar gesp^chwt der 
ainan Robatararm 9 atauart dar saibattitig Melldwehar 7 an 
die Zitzan 3 daa Tiaraa 1 
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Die lErfindimg berieht sich :auf ^.on ^erfahren .zum 
masdiixiellen Ansetzen von Melkbechem'an die.^tzen 
des Enters eines za melkenden Ticres nnttds eines Ro- 
boterannes, wobei zur Bestimmung der Lage der Slzen 
eine Kamera vcrwendet wird. 

Ein derardges Vexfahren ist beispielswdse bekannt 
aus der EP Al 0 300 115 unddient dazu,inmit Melkro- 
botem ausgestatteten Melkanlagen das selbsttatige 
Auffinden der Zctzen und Ansetzen der Melkbedier zu 
ermogiichen. Bei diesem Verfahren wird die Geometric 
des Enters von der Kamera unmittelbar, gegebenenf alls 
unter Verwendung einer Lichtqueile erfaBt Das Eiigeb- 
nis liefert jedoch keine scharfe Kontur des Enters, so 
daB eine exakte Positionsbestimmung der Zitzen kaum 
endelbar ist Aufierdem kann es dabei w^en storender 
anderer Kdrperteile sowie im Euterbereich vorhande- 
ner Apparaturen zu Fehlmessungen kommen, die eine 
genaue Positionsbestimmnng der Zitzen z u sa t zi ich er- 
sdiweren oder verhindem. 

Der Erfindung tiegt die Anfgabe zugrunde, ein Ver- 
fafaren zur Besdmmmig der Stzenposition zu schaff en, 
das miempfindiich gegen stdrende UmgebungseinflQsse 
ist und eine exakte Posidonsbestiinmung der Zitzen er- 
mdgiicht 

E^ese Au^gabe wird dadurch geldst, daB das Enter des 
Heres mit nundestCTs einer Markierung versehen i5t» 
aus deren Portion mit Hiif e der Kamera ^ exakte 
Poation der Zitzen ennittelt wird. 

Eine derartige Markierung hebt rich kontrastreich 
von den Kdrperpartien des Tieres ab, und die Position 
dieser Markierung Mt sk^ daher nut Hllf e der Kamera 
exakt bestfmmen. 

Bd einer vortdlhaften Ausgestaltung ist als Maride- 
rung eine TSttowierung auf dem Euter des Tieres vorge- 
selien. Eine derartige Mariderung ist fiuBerst dauerhaft. 

Bei einer weiteren vortdlliaften Ausgestaltung wird 
zur Mariderung ein fluoreszierender Farbsto£F verwen- 
det Dadurdi wird eine sehr kontrastreicihe Markierung 
erzielt 

Der Kontrast der Markierung kann nodi vers^rlct 
werden, indem die Markierung durch dne lichtqueile 
angestnihltwird 

Durch Verwendung einer Lichtqueile, die ultraviolet- 
tes licfat ausstrahlt, ^a"" eine ausschlieBiiche Erken- 
nung der Markierung durch die Kamera erreicht wer- 
den. Eine Storung durch Korperteile oder AusrQstungs- 
gegenstande wird damit ausgeschlossen. 

Es konnen auch mehrere Markierungen unterscMed- 
licher Position auf dem Euter des Heres vorgesehen 
sein, um die Geometrie des Enters noch exakter bestim- 
men zu kdimen. 

Die exakte Bestimmung der Zitzenposition wird da- 
durdi unterstutzt, daB die Markierungen als vertikale 
Linien auf dem Euter des Tieres vorgesehen sind. 

Eine reproduzierbare Positionierung der Melkbecher 
wird dadurdi erzieh, daB die exakte Position der Mar- 
kierungen in Bezug auf die Lage der 2Stzen des Enters 
fQr jedes Her in emem Redmer gespdchert sind. 

Eine besondm genaue Erf assung der Zitzenposition 
wird erreidit. wenn die Markierungen auf den Zitzen 
des Euters vorgesehen sind. Da sich an der Zitze keine 
Haare befinden» and die Maiiderungen besonders gut 
achtbar. 

Duidi die Verwendung einer St^eokamera wird die 
Aufnahme eines dreidimensionalen Bildes ermoglichL 
Die Lage der 23tzen ISBt dch luennit exakt beredmen. 



i?me dnwandfrde Erfassung der.21itzen durdi dieKa- 
:mera wird dadurdi ^er^ek^t,xlaB die Kamera seitlich 
versetzt zur I^ngsadise des Tieres:annahenid auf Her- 
xnitte positkmiert ist 

Die genaue Positioiuerung der Melkbedier wd da- 
durdi ennd^idit daB das.Ende des Roboterannes mit 
einer StrahlungsqueUe veisdien ist, die ein pulaerendes 
Ldcht mit dersdben Welieidange aussendet wie das vom 
fkioresaerenden Partooff au^gestrahhe Lidit Mit der 
Stereokamera kann die Position dieser StrahlungsqueUe 
i>estimmt werden und dasn die Stzenposidon sdmell 
tmd kontroUiert angesteuert wexden, ohne definierte 
Stcuerschritte des Melkroboters beredmen zu mfissen. 
Em AusfQhrungsbdspiel der Erfindung ist in der 
15 Zeidmung dargestellt und wird nachstehend nSher er- 
lautert 

Mit 1 ist in der Figur ein Her bezeidmet, dessen Euter 
2 mit den Stzen 3 durch eine Lichtqueile 4 mit ultravio- 
lettem Licht angestrahlt und durch eine Stereokamera 5 
20 erfaBt wird. Auf den atzen 3 sind Markierungen 6 vor- 
gesehen, die unter Verwendung eines fluoreszierenden 
Farbstoffes in die Zitzen 3 eintatowiert smd. Ein Melk- 
becher 7 beSndet sich in einem Grdfdement 8 ernes 
beweglichen Roboterannes 9, der in der NShe des 
25 Greifdementes 8 mit einer StrahlungsqueUe 10 verse- 
hen ist, die ein pulsierendes Licht mit dersdben WeUen- 
lange aus sendet wie das vom fluoreszierenden Farb- 
stoff ausgestrahlte licht 
Unter dem QnfluB des ultravioletten Lichtes erfaBt 
30 die Stereokamera 5 nur die Markierungen 6 auf dem 
Euter 2» so daB Storungen durdi Kdrperpartien und 
Fremdgegenstande ausgeschlossen sind. Die Position 
der Markierungen 6 auf cUe Zitzen 3 werden beim ersten 
MeUcvorgang in dnem mchtdargesteUten Redmer ge- 
35 spekAertMitHilfedergespeichertenDatensteuertder 
Redmer den Roboterarm 9, der selbsttadg einen Melk- 
becher 7 nach dem anderen mit Hilfe des Greifdemen- 
tes 8 an die atzen 3 des Heres 1 ansetzt Ober die 
Stereokamera 5 wird die Position der StrahlungsqueUe 
10 bestimmt und dadurch das schneUe und kontrollierte 
Anf ahren der Ansetzposition des Melkbechers 7 erm5g- 
Udit 

Da die Markierungen 6 dnt&towiert smd, ist eine dau- 
erhafte Kennzeidmung und danut eine gleichbleibend 
45 gute Erfassung der Entergeometrie durch die Stereoka- 
mera 5 Ober de gesamte Lebenszdt des Heres 1 ge- 
wihrleistet 
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PatentansprOche 

1. Verfahren zum masdiinellen Ansetzen von Mdk- 
bediem an die Zitzen des Euters eines zu me&en- 
den Heres mittels eines Roboterannes, wobd zur 
Bestimmung der Lage der Stzen eine Kamera ver- 
wendet wird, dadiadi gekennzeidmety daB das 
Euter des Heres mit mindestens einer Markierung 
versehen ist aus deren Position mit IBlfe der Ka- 
mera die exakte Position der Zitzen ermittelt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeidmet daB als Markierung eine Utowierung auf 
dem Euter des Heres vorgesehen ist 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zur Markierung eine fluoreszie- 
render Farbstoff verwendet winL 

4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzddmet dafi die Markierung 
durch eine Lichtqueile angestrahlt wird. 

5. Verfahren na^ Ansprudi 4, dadurch gekenn- 
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:zeichnet daB die Lichtquelle ultraviolettes licht 
.ausstrafalt 

6. Verfehren nach -einem der Anspriiche 1 bis "5, 
dadurch gekennzeichnet, daB mehrere Markienm- 
gen untersduedlicher Position auf dem Euter des 5 
lleres vorgesehen sind. 

7. Verfahren nach Axisprudi 6» dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Markienmgen als vertikale Lisien 
auf dem Enter des Tieres vorgesehen sind. 

8. Verfahren nach einem der AnsprOcfae 1 bis 7, 10 
dadurdi gekamzeidinet, daB die exakte Position 
der Maiidenmgen in fiezug auf die Lage der 2Stzen 
des Eaters fur jedes Her in dnem Rechner gespei- 
chert sind 

9. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 8, 15 
dadurch gekennzeichnet* daB die Markienmgen auf 
jeder Zitze des Euters vorgesehen sind 

10. Verfahren nach einem der Ansprfiche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet daB als Kamera eine Ste- 
reokameraverwendetwd 20 

11. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Kamera seitlich 
versetzt zur LSngsachse des Heres annihemd auf 
Tiermitte positioniert ist 

12. VertahTCA each einem der AnsprQdie 1 bis 11, 25 
dadurch ge^ATiazeidmet, daB das Ende des Itobo- 
terannei uut ?msr lichtquelle versehen ist 

13. Ver&hren nach Anspnidi 12, dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Strahlungsquelle ein pmlsierendes 
licht mitderselbenWellenl^geaussendetwie das 30 
vom fhioresaerenden Farbstoff ausgestrahlte 
licht 
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